










































































































































































































































































































































































































































Link αj aj dj θj
1 π／2 150．0 550．0 θ1（variable）




4 π／2 0．0 700．0 θ4（variable）
5 一π／2 0．0 0．0 θ5（variable）
6 0．0 0．0 100．0 θ6（variable）
提案する作業の流れに従い，まず，溶接トーチのみ
の始点と終点との教示作業を行い，自動計測作業を行
った。本実験では，さらに，繰り返し自動計測作業を
行なわせ，真値に近づけた。そのように自動計測作業
を繰り返し行わせた時の，絶対座標を基準としたツー
ルのZ軸方向（高さ方向）の動きを図11に，ワーク座
38 協調動作する2台の産業ロボッ♪のための3次元位置センサ
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Fig．11　Trajectory　of　Tool　in　the　world　Coordinate
9．結　　言
　アーク溶接するワーク上の開先の位置および姿勢
を，検出する三次元ビジョンセンサを用いて，産業用
ロボットが持つ機構的な誤差や重力によるたわみ等を
も補正しながら，協調動作させる高い精度を有した作
業プログラムを自動的に作成する制御方式について論
じた。さらに，実験によって精度を評価し，その有用
性を確認した。
　本実験においては，最初の教示事業の時点で，マニ
ピュレータ間，あるいは，マニピュレータとワークと
の干渉が生じないよう配慮した。今後は，干渉問題の
回避について取り組み，より完成度を高めたい。
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Traj　ectory　of　Tool　in　the　Work　Coordinate
標を基準としたツールの動きを図12に示す。ただし，
図11で，A点は教示した溶接開始点，　B点は溶接終了
点である。図11で，1回の自動計測作業で，ほぼ良好
な追従がなされていることがわかる。計測作業を2度
3度と繰り返すことで，より細かい補正がなされてい
ることがわかる。ワークに対するトーチの距離は20㎜
として設定していたが，’ }12に示すように，1回目の
自動計測作業では、最大1．2㎜のズレがあるが2回目
以後は，0．6㎜以内に入ることがわかる。
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